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[Title of the invention] 

Control device of an electric parking brake using a transducer 



[Abstract] 

The control device of an electric parking brake of a motor vehicle comprises a 
transducer (16) and one mechanism with manual control (26) of actuation of the transducer (16), 
the transducer (16) being adapted to produce a command signal of the parking brake. It 
comprises means (98) of detection of a movement of the mechanism with manual control (26), 
these means of detection (98) being independent of the transducer (16), and of the means (102) 
of exploitation of the command signal generated by the transducer (16) for the parking brake 
control, which the means of exploitation (102) are adapted not to allow the exploitation of the 
control signal until detection of a movement of the mechanism with manual control (26). 
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(54) Dispositif de commande d'un frein de stationnement electrique a transducteur 



(57) Le dispositif de commande d'un frein de sta- 
tionnement electrique d'un vehicule automobile com- 
porte un transducteur (1 6) et un mecanisme a comman- 
de manuelle (26) d'actionnement du transducteur (16), 
le transducteur (1 6) etant adapte pour produire un signal 
de commande du frein de stationnement. II comporte 
des moyens (98) de detection d'un mouvement du me- 
canisme a commande manuelle (26), ces moyens de 



detection (98) etant independants du transducteur (16), 
et des moyens (102) d'exploitation du signal de com- 
mande engendre par le transducteur (1 6) pour la com- 
mande du frein de stationnement, lesquels moyens 
d'exploitation (102)sont adaptes pournepermettre I'ex- 
ploitation du signal de commande que lors de la detec- 
tion d'un mouvement du mecanisme a commande ma- 
nuelle (26). 
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Description 

[0001] La pr6sente invention concerne un dispositif 
de commande d'un frein de stationnement 6lectrique 
d'un vShicule automobile, du type comportant un trans- 
ducteur et un mecanisme k commande manuelie d'ac- 
tionnement du transducteur, le transducteur etant adap- 
te pour produire un signal de commande du frein de sta- 
tionnement. 

[0002] Dans les vehicules automobiles modernes, le 
frein de stationnement, permettant d'immobiliser les 
roues alors que le vShicule est k I'arret, comporte un 
actionneur 6lectrique permettant le serrage et le des- 
serrage des machoires du frein. 
[0003] Cet actionneur electrique est command^ au 
~ travers d'un faisceau de fils conducteurs k I'aide d'un 
dispositif de commande accessible depuis le tableau de 
bord du v6hicule. Ce dispositif de commande est cons- 
titue par exemple d'un interrupteur k deux positions, ces 
deux positions correspondant, respectivement, a un 
etat serre des machoires du frein et k un etat desserre 
de celles-ci. 

[0004] Parailleurs, il a ete envisage, pour la comman- 
de d'un frein de stationnement electrique, d'equiper le 
dispositif de commande d'un potentiometre reli6 k un 
mecanisme d'actionnement a commande manuelie. Ce 
potentiometre est connecte a une unite de traitement 
d' informations adaptee pour engendrer un signal de pi- 
lotage de I'actionneur en fonction de la resistance du 
potentiometre. 

[0005] Toutefois, du fait de I'environnement electro- 
magn6tique tr6s perturb6 regnant dans le v6hicule auto- 
mobile, la valeur de mesure de la resistance du poten- 
tiometre peut etre momentanement errone du fait de si- 
gnaux parasites apparaissant sur la ligne de liaison du 
potentiometre. Une telle mesure erronee peut conduire 
a la commande accidentelle de I'actionneur lors du d6- 
placement a grande vitesse du vShicule. Or, une com- 
mande involontaire de I'actionneur provoquant le serra- 
ge des machoires de freinage, peut avoir des conse- 
quences graves pour la s§curite des occupants du v6- 
hicule. 

[0006] Ainsi, ('invention a pour but de proposer un dis- 
positif de commande d'un frein de stationnement com- 
portant un transducteur tel qu'un potentiometre, redui- 
sant les risques de mise en place accidentelle du frein 
de stationnement. 

[0007] A cet effet, I'invention a pour objet un dispositif 
de commande d'un frein de stationnement dlectrique 
d'un v6hicule automobile, du type precite, caractSrise 
en ce qu'il comporte des moyens de detection d'un mou- 
vement du mecanisme k commande manuelie, ces 
moyens de detection etant independants du transduc- 
teur, et des moyens d'exploitation du signal de comman- 
de engendre par le transducteur pour le pilotage du frein 
de stationnement, lesquels moyens d'exploitation sont 
adaptes pour ne permettre I'exploitation du signal de 
commande que lors de la detection d'un mouvement du 



mecanisme k commande manuelie. 
[0008] Suivant des modes particuliers de realisation, 
le dispositif de commande comporte I'une ou plusieurs 
des caracteristiques suivantes : 

5 

les moyens de detection comportent au moins un 
contact relie aux moyens d'exploitation, le ou cha- 
que contact etant adapts pour coop6rer avec une 
partie mobile du mecanisme k commande 

10 manuelie ; 

il comporte au moins deux contacts relies aux 
moyens d'exploitation, le changement d'etat des 
deux contacts 6tant normalement assures essen- 
tiellement simultanement lors du mouvement de la 

15 partie mobile du mecanisme k commande manuel- 
ie, et les moyens d'exploitation sont adaptes pour 
ne permettre I'exploitation du signal de commande 
que lors d'un changement d'etet des contacts ; 
lesdits moyens d'exploitation sont adaptes pour 

20 n'engendrer et adresser un signal de pilotage du 
frein de stationnement que lors de la detection d'un 
mouvement du mecanisme k commande 
manuelie ; 

le mecanisme a commande manuelie comporte un 

25 organe de commande d6placable suivant une cour- 
se principale d'actionnement du transducteur, I'or- 
gane de commande est en outre deplacable suivant 
une course auxiliaire differente de ladite course 
principale d'actionnement du transducteur, et les- 

30 dits moyens de detection sont adaptes pour detec- 
ter un mouvement dudit organe de commande sui- 
vant ladite course auxiliaire ; 
I'organe de commande est deplacable suivant ladi- 
te course auxiliaire, constituant une course de de- 

35 verrouillage, entre une position bloquee dans la- 
quelle le mouvement de I'organe de commande sui- 
vant ladite course principale d'actionnement est im- 
possible, et une position Iib6r6e dans laquelle le 
mouvement de I'organe de commande suivant ladi- 

40 te course principale d'actionnement est possible ; et 
ledit transducteur comporte un capteur k effet hall. 

[0009] L'invention sera mieux comprise a la lecture de 
la description qui va suivre, donnee uniquement a titre 
« d'exemple et faite en se referant aux dessins : 

la figure 1 est une vue en perspective du dispositif 
de commande selon l'invention dans son 6tat 
assemble ; 

so - la figure 2 est une vue en perspective eclatee du 
dispositif de la figure 1 ; 

la figure 3 est une vue en perspective montrant les 
elements principaux assembles du mecanisme k 
commande manuelie du dispositif des figures 1 et 
55 2; 

les figures 4 et 5 sont des vues en el6vation prises 
des deux cotes du dispositif de commande selon 
l'invention ; et 
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la figure 6 est une vue schematique du frein de sta- 
tionnement illustrant le fonctionnement du dispositif 
de commande. 

[0010] Le dispositif de commande represents aux fi- 
gures est destine a la commande d'un frein de station- 
nement electrique d'un vehicule automobile. Ce frein de 
stationnement comporte un actionneur agissant, par 
exemple par I'intermediaire de cables, sur les machoires 
de moyens de freinage associes a chacune des roues 
du vehicule. 

[001 1 ] Ce dispositif de commande est destine a etre 
implante dans I'habitacle du vehicule en etant accessi- 
ble depuis le poste de conduite. 
[0012] II comporte essentiellement un bati 12, un le- 
vier 1 4 a la fois articuie par rapport au bati et d6placable 
en translation par rapport a celui-ci, ainsi qu'un trans- 
ducteur 16 loge a I'interieur du boTtier. Ce transducteur 
visible sur les figures 2 et 3 est adapte pour produire un 
signal electrique de commande du frein de stationne- 
ment en fonction de la position du levier 14. 
[0013] Le bati 12 est destine a etre solidarise a la 
structure du vehicule. II est constitue d'une chape 18 
comportant une embase 20 et deux parois laterales 22, 
24 s'etendant parallelement Tune a l'autre. L'essentiel 
du mecanisme du dispositif de commande est recu et 
supporte entre les parois 22 et 24. 
[0014] Le levier 14 presente un bras rectHigne 26 rea- 
lise en matiere plastique. II est articuie autour d'un arbre 
28. Cet arbre 28 est supporte a chacune de ses extre- 
mites dans des percages circulaires 30, 32 menages 
dans les parois laterales 22 et 24 du bati. 
[001 5] Le bras 26 presente, au voisinage d'une extre- 
mite d'articulation 26A, une lumiere oblongue 34 de pas- 
sage de I'arbre 28. L'arbre 28 peut ainsi circuler suivant 
la longueur de la lumiere 34 lors d'un mouvement en 
translation du bras. La lumiere oblongue 34 a son axe 
le plus long dirige suivant I'axe de l'arbre 28, permettant 
ainsi un deplacement en translation du bras 26 par rap- 
port au bati 12 suivant I'axe du bras. 
[0016] Une poignee 36 est rapportee a la seconde ex- 
tremite 26 B du bras 26, cette extremite formant une ex- 
tremite de commande manuelle. 
[001 7] Un cadre de parement 38 est supporte par les 
extremites libres des parois laterales 22 et 24. Ce cadre 
38 presente une forme courbe generalement cylindri- 
que dont I'axe est constitue par I'axe de I'arbre 28 lors- 
que le cadre est monte sur le bati 12. 
[0018] Ce cadre 38 delimite une fente 40 en forme 
d'arc de cercle s'etendant dans le plan median defini en- 
tre les parois laterales 22 et 24. Le bras 26 traverse la 
fente 40, de sorte que son extremite de commande 26B, 
munie de la poignee 36, s'etend au dehors de I'espace 
delimite par les parois laterales 22 et 24. La fente 40 
permet le debattement angulaire du bras 26. 
[0019] En outre, lebras 26 porte une jupecylindrique 
42 solidarisee au bras a ia base de la poignee 36. Cette 
jupe a une courbure sensiblement identique a celle du 



cadre 38. En position assemblee, la jupe 42 s'etend le 
long du cadre 38 et obture la fente 40. 
[0020] Deux fiasques identiques 44, 46 sont disposes 
de part et d'autre du bras 26 suivant la longueur du bras 

5 26. Ces fiasques presentent une forme generale allon- 
gee et definissent une jambe 48. Ms sont montes rotatifs 
autour de l'arbre 28 en etant entraines en rotation par 
le bras 26. Chaque fiasque presente, a une extremite 
proximale, un percage circulaire 50 engage autour de 

10 l'arbre 28. Ainsi, les fiasques sont articules autour de 
l'arbre 28, sans possibility de deplacement en transla- 
tion par rapport au bati 1 4, 

[0021] Un ressort helicoidal 51 est engage autour de 
l'arbre 28. Une premiere extremite 51 A du ressort prend 
15 appui sur un pion menage sur la face exterieure du fias- 
que 46. La seconde extremite 51 B du ressort s'applique 
sur un pion menage sur la surface interieure de la paroi 
24. Le ressort 51 est adapte pour sol lie iter le bras 26 
solidaire en rotation des fiasques 44, 46 vers une posi- 
20 tion predeterminee constituee d'une portion extreme du 
bras. Cette position correspond avantageusement a 
l'6tat desserre du frein de stationnement. 
[0022] La jambe 48 de chaque fiasque s'etend le long 
du bras 26 et se prolonge depuis son extremite proxi- 
es male jusqu'a une extremite distale situ6e dans la partie 
mediane du bras 26. 

[0023] A leur extremite distale, les jambes 48 presen- 
tent chacune une lumiere oblongue 52 dont I'axe s'etend 
suivant la direction du bras 26. Une tige transversale 54 

30 de liaison en rotation des fiasques 44, 46 et du bras 26 
est engagee au travers des lumieres oblongues 52. Cet- 
te tige traverse de part en part transversalement le bras 
26 au travers d'un passage 56 de section complemen- 
taire a celle de la tige 54. Ainsi, ja tige 54 est immobilisee 

35 en translation par rapport au bras 56, alors que celle-ci 
est deplacable a coulissement suivant la longueur des 
lumieres 52. 

[0024] Entre les percages 50 et les lumieres oblon- 
gues 52, les bras 50 presentent lateralement dans leur 

40 partie mediane des excroissances 58. Sur la surface ex- 
terieure de I'excroissance du fiasque 44 s'applique un 
ressort helicoidal en spirale 64 de solicitation du bras 
26 dans un sens tendant a ecarter son extremite de 
commande 26B de l'arbre 28. 

45 [0025] Comme illustre sur la figure 4, 1'une des extre- 
mites 66 du ressort prend appui sur une saillie 68 m6- 
nagee sur la surface exterieure de I'un des fiasques 44. 
[0026] L'autre extremite, notee 70, du ressort presen- 
te une forme de crosse et est engagee autour d'une ex- 

50 tremite de la tige 54 se prolongeant au-dela de la lumie- 
re 52. 

[0027] L'autre extremite de l'arbre 54 notee 54 A se 
prolonge au-dela du fiasque 44. Elle est recue dans une 
lumiere 72 definie dans la paroi laterale 24 du bati. Cette 
55 lumiere, visible sur la figure 5, est de forme g6n6rale 
arqu6e. Elle pr6sente, sur son flanc 73 tourne vers I'ex- 
tremite libre de la paroi 24, une succession de dents de- 
limitant entre elles des encoches 74 de reception de 
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I'extremite de la tige 54 sollicitee par le ressort 64. Ainsi, 
le flanc 73 forme un peigne. 

[0028] Parailleurs,chaqueflasque44,46delimite, au 
voisinage de son extremity proximale engagee autour 
de I'arbre 28, une fourche 80 dont les deux bras paral- 
leles 82 deiimitent une encoche 84 dans laquelle est re- 
cu un corps cylindrique 86 de support d'un aimant 88. 
Ces derniers forment une premiere partie du transduc- 
teur 16. 

[0029] Le corps 86 est constitue d'un goujon s'eten- 
dant transversalement aux flasques 44, 46. Ce goujon 
fait saillie par rapport a ceux-ci de part et d'autre des 
encoches 84. 

[0030] Le goujon 86 presente, a une extremite, une 
tete 86A munie d'un logement de reception de I'aimant 
88. A son autre extremity il presente des saillies exte- 
rieures d'enclenchement elastiques adapters pourcoo- 
perer avec une rondelle 89 pour assurer la retenue du 
corps sur les flasques 44, 46. La partie mediane du gou- 
jon 86 est recue dans un manchon de protection 89A. 
[0031 ] La tete 86A du goujon s'etend au travers de la 
paroi laterale 22 dans une fente 90 de forme oblongue 
dirigee perpendiculairement a I'embase 20 du bati. Cet- 
te tete presente au moins un m6plat 92 adapte pour coo- 
peier avec un bord recti ligne 94 de la fente afin de main- 
tenir une orientation constante de i'aimant 88. 
[0032] Le transducteur 1 6comporteun capteur a effet 
hall 96 dispose au droit de I'aimant 88 sur une platine 
95, rapportee sur I'embase 20 du bati. Cette platine 95 
est constitute d'un circuit imprime. La platine supporte 
egalement deux contacts 98 disposes sensiblement a 
la verticale de I'extremite articulee 26A du bras. 
[0033] Cette extremity presente deux surfaces de ca- 
me 100 formant des arcs de cercle centres sur I'axe de 
I'arbre 28 lorsque celui-ci est recu a I'extremite de la lu- 
miere 34 tournee vers I'extremite de commande 26B du 
bras. Ces deux surfaces de came 100 sont adaptees 
pour prpvoquer I'enfoncement des contacts 98 lorsque 
le bras 96 est enfonce par appui sur la poignee 36 a 
I'encontre de Taction du ressort de rappel 64 et est ainsi 
deplace en translation vers les contacts 98. 
[0034] En outre, une unite de traitement d' informa- 
tions 1 02 est montee sur la platine 95. Eile est reliee au 
capteur a effet hall 96 et aux deux contacts 98, comme 
illustre sur la figure 6. L'unite de traitement d'informa- 
tions 1 02 peut avantageusement etre disposed non pas 
sur la platine 95 mais directement dans I'actionneur du 
frein de stationnement. Des cables de connexion relient 
alors le capteur 96 et les contacts 98 a l'unite 1 02 dans 
I'actionneur. 

[0035] Cette unite de traitement d'informations 102 
est adaptee pour I'exploitation du signal de commande 
engendre par le capteur a effet hall 96 et pour comman- 
der I'actionneur note 1 04 du frein de stationnement, cet 
actionneur agissantsurdes machoires 106. En particu- 
lier, l'unite 102 est adaptee pour ne permettre une ex- 
ploitation du signal de commande engendre par le trans- 
ducteur 1 6 que lorsque les deux contacteurs 98 sont en- 



fonc6s et detectent ainsi un mouvement du mecanisme 
a commande manuelle. 

[0036] Plus precis6ment ( l'unite de traitement d'infor- 
mations 1 02 est adaptee pour ne commander I'action- 
5 neur que lors d'un changement d'dtat des deux contacts 
98, ce changement d'etat resultant de I'enfoncement du 
bras 26 par appui sur la poignee 36. 
[0037] Le dispositif de commande represents aux fi- 
gures fonctionne de la maniere suivante. 
w [0038] Au repas, le bras 26 est sollicite par le ressort 
de rappel 64 vers une position dans laquelle son extre- 
mite de commande 26 est ecartee de I'arbre 28. Dans 
cette position, constituant une position bloquee, I'extre- 
mite 54A de latige 54 est recue dans I'une des encoches 
15 74 du peigne menage dans la paroi Iat6rale 24. Ainsi, 
le bras 26 ne peut etre deplace accidentellement en ro- 
tation autour de I'arbre 28 puisque I'extremite 54 de la 
tige est maintenue les deux flancs delimitant I'encoche 
74. 

[0039] Pour la commande des machoires du frein de 
stationnement, le chauffeur du vehicule appuie d'abord 
sur la poignee 36 afin de degager I'extremite 54A de la 
tige, de I'encoche dans laquelle elle est prisonniere. 
Cette liberation s'effectue lors du deplacement en trans- 
lation du bras suivant une course de d6verrouillage. Le 
bras 26 passe alors d'une position bloquee, dans laquel- 
le le deplacement angulaire du bras est impossible, a 
une position libelee dans laquelle le mouvement du bras 
autour de Tarbre 28 est rendu possible. 
[0040] Lors de ce defacement du bras 26, les deux 
contacts 98 se trouvent enfonces, ce qui conduit a un 
changement de leuretat. Le changement d'etat des con- 
tacts 98 constitue une information representative de la 
detection d'un mouvement du bras. Cette information 
est adressee a l'unite de traitement d'informations 1 02. 
Celle-ci, en reponse a cette information, vaeffectuer un 
traitement des signaux de commande recus du capteur 
a effet hall 96 pendant une duree predeterminee pour 
engendrer un signal de pilotage de I'actionneur. Avant 
enfoncement des contacts 98 les signaux de comman- 
de recus 6taient inexploites, aucun signal de pilotage 
n'etant engendre par l'unite de traitement d'informations 
102. 

[0041] Apres enfoncement de la poignee 36, I'utilisa- 
teur deplace celle-ci angulairement autour de I'arbre 28. 
Ce basculement du bras 26 provoque un deplacement 
. en translation de I'aimant 88 par rapport au capteur a 
effet hall 96. La variation de distance separant I'aimant 
88 du capteur a effet hall 96 conduit a une modification 
continue du signal de commande adresse par le capteu r 
a effet hall a l'unite de traitement d'informations 102. A 
partir de ce signal, l'unite de traitement d'informations 
102 engendre un signal de pilotage de I'actionneur 104 
du frein de stationnement et pilote I'actionneur en fonc- 
tion de ce signal. 

[0042] Apres deplacement du bras 26 jusqu'a la po- 
sition desir6e, le chauffeur relache la pression exercee 
sur la poignee 36, de sorte que, sous Taction du ressort 
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64, le bras 26 retourne dans une position bloquee dans 
laquelle I'extremite 54A de la tige est malntenue dans 
une encoche 74 du peigne de la paroi 24. 
[0043] L'exploitation par I'unite de traitement d'infor- 
mations des signaux de commande recus du capteur a 
effet hall cesse des le relachement de la poignee 36 et 
le changement d'etet des contacts 98. Ainsi, I'actionneur 
du frein ne peut plus etre commande, I'unite de traite- 
ment d'informations 1 02 n'assurant alors plus l'exploita- 
tion d'un eventuel signal de commande recu et n'engen- 
drant plus de signal de pilotage de I'actionneur, tant que 
les contacts 98 ne sont pas a nouveau enfonces. 
[0044] On comprend qu'avec un tel dispositif , le bras 
26 devant §tre d'abord deplace suivant une course de 
deverrouillage avant de pouvoir etre deplac6 suivant 
une course d'actionnement du transducteur, le dispositif 
de commande ne peut etre accidentellement declenche 
par un occupant du vehicule heurtant la poignee 36. 
[0045] En outre, le signal de commande issu du trans- 
ducteur 16 ne pouvant etre exploite pour la commande 
de I'actionneur du frein de stationnement que lorsque 
les deux contacts 98 ont vu leur etent modifie sous Tac- 
tion du deplacement du bras 26, les machoires du frein 
de stationnement ne peuvent etre series accidentelle- 
ment lors du d6placement du vehicule. 
[0046] En effet, meme en presence de perturbations 
elect romagnetiques intenses, donnant naissance a des 
signaux de commande errones depuis le transducteur, 
les machoires de frein ne peuvent etre commandees, 
puisque le signal errone, eventuellement recu par I'unite 
de traitement d'informations, n'est pas pris en compte, 
('exploitation de ce signal n'etant assuree qu'apres un 
changement d'etat prealable des deux contacts 98. 
[0047] La presence des deux contacts 98 previent un 
risque de defaillance de Tun des contacts, le dispositif 
de commande ne pouvant fonctionner si seul Tun des 
contacts subit un changement d'etat lors du deplace- 
ment du bras 26. 



Revendlcatlons 

1. Dispositif de commande d'un frein de stationne- 
ment electrique d'un vehicule automobile, du type 
comportant un transducteur (16) et un mecanisme 
a commande manuelle (26) d'actionnement du 
transducteur (1 6), le transducteur (1 6) etant adapte 
pour produire un signal de commande du frein de 
stationnement, caracterise en ce qu'il comporte 
des moyens (98) de detection d'un mouvement du 
mecanisme a commande manuelle (26), ces 
moyens de detection (98) etant independants du 
transducteur (16), et des moyens (102) d'exploita- 
tion du signal de commande engendrd par le trans- 
ducteur (16) pour le pilotage du frein de stationne- 

v ment, lesquels moyens d'exploitation (102) sont 
adaptes pour ne permettre l'exploitation du signal 
de commande que lors de la detection d'un mouve- 



ment du mecanisme a commande manuelle (26). 

2. Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en 
ce que les moyens de detection component au 
5 moins un contact (98) relie aux moyens d'exploita- 
tion (102), le ou chaque contact (98) etant adapte 
pour cooperer avec une partie mobile (1 00) du me- 
canisme a commande manuelle (26). 

10 3. Dispositif selon la revendication 2, caracterise en 
ce qu'il comporte au moins deux contacts (98) re- 
lies aux moyens d'exploitation (102), le change- 
ment d'etat des deux contacts (98) etant normale- 
ment assures essentiellement simultanement lors 

15 du mouvement de la partie mobile (1 00) du meca- 
nisme a commande manuelle (1 6), et en ce que les 
moyens d'exploitation (102) sont adaptes pour ne 
permettre l'exploitation du signal de commande que 
lors d'un changement d'etat des contacts (98). 
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4., Dispositif selon Tune quelconque des revendica- 
tions precedentes, caracterise en ce que lesdits 
moyens d'exploitation (102) sont adaptes pour 
n'engendrer et adresser un signal de pilotage du 
25 frein de stationnement que lors de la detection d'un 
mouvement du mecanisme a commande manuelle 
(26). 

5. Dispositif selon I'une quelconque des revendica- 
30 tions precedentes, caracterise en ce que le meca- 
nisme a commande manuelle comporte un organe 
(26) de commande deplacable suivant une course 
principale d'actionnement du transducteur (16), en 
ce que I'organe de commande (26) est en outre de- 

35 placable suivant une course auxiliaire differente de 
ladite course principale d'actionnement du trans- 
ducteur, et en ce que lesdits moyens (98) de de- 
tection sont adaptes pour d6tecter un mouvement 
dudrt organe de commande (26) suivant ladite cour- 
se se auxiliaire. 

6. Dispositif seion la revendication 5, caracterise en 
ce que I'organe de commande (26) est deplacable 
suivant ladite course auxiliaire, constituant une 

45 course de deverrouillage, entre une position blo- 
quee dans laquelle le mouvement de I'organe de 
commande (26) suivant ladite course principale 
d'actionnement est impossible, et une position libe- 
rie dans laquelle le mouvement de I'organe de 
so commande (26) suivant ladite course principale 
d'actionnement est possible. 

7. Dispositif selon I'une quelconque des revendica- 
tions precedentes, caracterise en ce que led it 

55 transducteur (16) comporte un capteur a effet hall 
(96). 
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